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@ Leitungsfuhrung bei einem Industrieroboter 


Leitungsfuhrung von Versorgungsleitungen bei einem 
Industrieroboter (10), dadurch gekennzeichnet, dass 
- zumindest bereichsweise eine Schleppkette (40) fur die 
Versorgungsleitungen (23) vorhanden ist. 
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BE SCHRE I BUNG 

Leitungsfuhrung bei einem Industrieroboter 

05 TECHNI SCHES GEBIET 

Die Erf indung betrif f t die Leitungsfuhrung von Versorgungs- 
leitungen bei einem mehrachsigen Industrieroboter. 
Versorgungsleitungen dienen bei einem Industrieroboter zum 

10 best immungsgema Sen Betrieb der an seiner Roboterhand jeweils 
befestigten Werkzeuge. Ia Folge der gelenkigen gegenseitigen 
Befestigung der einzelnen Roboterarme und der zu berucksich- 
tigenden Moglichkeit, die Roboterhand auch in einer 
rotierenden Bewegung urn ihre Langsachse im Raum beliebig 

15 fuhren zu konnen, mussen die Versorgungsleitungen 
entsprechend beweglich ausgebildet sein. 

STAND DER TECHNI K 

20 Es ist bekannt, die Versorgungsleitungen bei einem 

mehrachsigen Industrieroboter innerhalb eines Hullschlauches 
anzuordnen. Ein solcher Hullschlauch ist in alien Richtungen 
flexibel, so dass er den im Raum beliebigen Bewegungen der 
das jeweilige Werkzeug tragenden Roboterhand gut folgen 

2 5 kann . 

Aus der DE 298 03 637 Ul ist ein mehrachsiger 
Industrieroboter bekannt, bei dem die in einem Hullschlauch 
gefuhrten Versorgungsleitungen gehausenah am Roboter 
30 plaziert sind. Der Hullschlauch wird punktuell gehalten 

mittels oben auf dem Auslegerarm angebrachter stummelartiger 
Drehlager. Aufcerhalb des Bereichs des Auslegers ist der 
Hullschlauch mit einem Schlauchspanner ausgestattet , wie er 
beispielsweise bereits aus der DE 40 28 912 Al bekannt ist. 

35 
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Der Hullschlauch ist in den Kabelhaltern langs verschieblich 
gehalten. Seine Verschiebungsmoglichkeit in Richtung zur 
Roboterhand wird durch die Auslegung des Schlauchspanners 
begrenzt. In entgegengesetzer , ruckwartiger Richtung kann 

05 der Hullschlauch in Folge unbeabsichtigtem Verhaken oder 
Hangenbleiben unkontrolliert weit zuruckgezogen werden. 
Aufgrund der erforderlichen Beweglichkeit des um eine 
horizontale Achse schwenkbar gelagerten, die Roboterhand 
tragenden Robot erarms kann die Leitungsfuhrung nicht 

10 wunschenswert eng am Roboter gefuhrt werden; es muss 

ausreichend Leitungslange als Langenausgleich zur Verfugung 
stehen. Ein solcher Hullschlauchbogen ist im 
Anschlussbereich von Roboterarm/Roboterschwinge technisch 
erforderlich. Allerdings kann er durch Kollision mit 

15 benachbarten Bauteilen oder durch Kollision mit dem zu 

bearbeiteten Gegenstand wie beispielsweise von dem Roboter 
zu bearbeiteten Fahrzeugkarosse hinderlich im Wege stehen. 
Dabei ist gerade die groSe Flexibilitat des Hullschlauches 
von Nachteil, da bei diesem unkontrollierte, in jeder 

20 Richtung erfolgende Durchbiegungen bei den verschiedenen 

Bewegungen des Roboters im Raum auftreten. Es besteht daher 
ein Zielkonflikt zwischen der an sich gewunschten. 
geradlinigen Leitungsfuhrung und dem technisch bedingten 
Zwang, einen Leitungsbogen zum zwangungsf reien Fuhren des 

25 Hullschlauches und damit auch der in dem Hullschlauch 
gefuhrten Versorgungsleitungen vorsehen zu mussen. 

Bei der DE 198 17 605 Al sind die im Inneren eines 
Hullschlauches gefuhrten Versorgungsleitungen von der 

30 Oberseite des die Roboterhand tragenden Roboterarms auf 
dessen Seite verlegt. Zusatzlich wird am Roboterarm eine 
Kabeltrennstelle angeordnet, die als Klemmkasten oder 
dergleichen ausgebildet sein kann. Von der Kabeltrennstelle 
fuhren Versorgungsleitungen innerhalb eines Hullschlauches 

35 sowohl zur Roboterhand und zwar nicht auf kurzestem Wege, 
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sondern in einer kreisf ormigen Schlaufe von mehr als 300° 
(Grad) zunachst nach unten, dann zum ruckw£rtigen, der 
Roboterhand abgewandten Ende des Roboterarms, dann weiter 
nach oben und dann unterhalb der Kabeltrennstelle nach vorne 
zur Roboterhand. Im Bereich der kreisf ormigen Schlaufe, die 
neben dem Robot erarm und der Robot erschwinge ausgebildet 
ist, ist ebenso wie bei der vorstehend erwahnten DE 298 03 
637 Ul ein Schlauchspanner angeordnet, der den Hullschlauch 
und damit die Versorgungsleitungen im Bereich der 
kreisf ormigen Schlaufe standig zu langen versucht. 


Ausgehend von diesem vorbekannten Stand der Technik liegt 
der Erf indung die Aufgabe zugrunde, eine technisch und 
wirtschaf tlich gunstige Leitungsf uhrung von Versorgungs- 
leitungen bei einem mehrachsigen Industrieroboter anzugeben. 

Diese Erf indung ist durch die Merkmale des Hauptanspruchs 
gegeben. Sinnvolle Weiterbildungen der Erfindungen sind 
Gegenstand von sich an dem Hauptanspruch anschliefcenden 
weiteren Anspruchen. 

Die erf indungsgemaSe Anordnung einer Schleppkette zur 
Fuhrung von Versorgungsleitungen bei einem Industrieroboter 
hat den Vorteil, dass die in der Schleppkette gefuhrten 
Leitungen nicht mehr in alien Richtungen im Raum beweglich 
ausgelenkt werden konnen, so wie das bei einem Hullschlauch 
der Fall ist, sondern dass entsprechen der Beweglichkeit 
einer Schleppkette nur die Beweglichkeit in einer Ebene zu 
berucksichtigen ist. Damit kann die Leitungsf uhrung 
zielgerichteter vorgesehen werden, da Beeintrachtigungen 
jeweils sei tlich neben der Schleppkette durch dieselbe 
beziehungsweise durch die in ihr gefuhrten Versorgungs- 
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leitungen nicht auftreten konnen. Die jeweils vorher 
bestimmbare Form des in Abhangigkeit von der Ausrichtung des 
Roboters vorhandenen Schleppketten-Bogens macht die 
planerische Bestimmung des Raums, der fur die Bewegung .der 
05 Schleppkette f reigehalten und derselben zur Verfugung 
gestellt werden muss, eindeutig vorhersehbar . 

Nach einem in der Zeichnung dargestellten Ausfuhrungs- 
beispiel bietet sich die Anordnung einer Schleppkette 

10 insbesondere im Bereich des Leitungsbogens an, mit dem die 
Versorgungsleitungen im Ubergangsbereich des Roboterarms und 
der Roboterschwinge gefuhrt sind. Es bietet sich an, die 
Schleppkette in einem Bogen um den hinteren Bereich des 
Roboterarms herumzufuhren . Die beiden Enden der Schleppkette 

15 enden in bevorzugter Weise oberhalb des Roboterarms 
beziehungsweise unterhalb desselben. 

In Anlehnung an die stabformige Ausbildung des Roboterarms 
bietet es sich an, die Schleppkette oberhalb und unterhalb 
20 des Roboterarms jeweils mit einem geradlinigen, gegenseitig 
etwa parallelen Abschnitt an dem Roboterarm auslaufen zu 
lassen. Der Bogen der Schleppkette betragt dann etwa 180° 
(Grad) . 

25 Nahere Einzelheiten fur die vorzugsweise Anordnung einer 
solchen Schleppkette ist den Merkmalen der weiteren 
Anspruche sowie dem in der Zeichnung dargestellten 
Ausfuhrungsbeispiel zu entnehmen. 

30 Um bei einer Beschadigung der Versorgungsleitungen nicht die 
gesamte jeweilige Leitung auswechseln zu mussen, bietet sich 
eine Kabeltrennstelle an. Diese ist vorzugsweise im Bereich 
des Roboterarms angeordnet . Vorzugsweise ist dann die 
Schleppkette zwischen der Kabeltrennstelle und der 

35 Roboterhand vorhanden . 
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Um die Versorgungsleitungen in ihre Langsrichtungen jeweils 
- zu strecken und damit Durchhangungen der Versorgungs- 
leitungen zu vermeiden, kann eine Spanneinrichtung fur die 
Versorgungsleitungen vorgesehen werden, so wie sie im Stand 

05 der Technik an sich bekannt ist. Eine solche Spannein- 

richtungen ist vorzugsweise im Bereich der Langserstreckung 
der Versorgungsleitungen, und damit nicht im Bereich eines 
Bogens vorhanden. Eine Spanneinrichtung im Bogen ist 
technisch namlich weniger ef fektiv als im Bereich einer 

10 geraden Leitungsf uhrung . 

Bei dem auch in der Zeichnung dargestellten Ausfuhrungs- 
beispiel ist eine solche Spanneinrichtung im Bereich der 
Langs f uhrung auf dem Robot erarm vorhanden. Diese 

15 Langsfuhrung nimmt das obere, vordere Ende der Schleppkette 
auf. Ein zur Roboterhand fuhrender Hullschlauch ist mit 
seinem hinteren Ende am vorderen Ende der Schleppkette 
befestigt. Eine Druckfeder ist am oberen, vorderen Ende der 
Schleppkette so befestigt, dass dieses Ende der Schleppkette 

20 zum hinteren Ende des Roboterarms druckbar ist. Der im 

Bereich der Roboterhand vorhandene Hullschlauch ist somit an 
dem vorderen Ende der Schleppkette befestigt. Ein Verstellen 
der Versorgungsleitungen durch die Spanneinrichtung erf olgt 
also in linearer Richtung innerhalb der das vordere Ende der 

25 Schleppkette auf nehmenden Langsfuhrung . 

Im Bereich des Roboterarms, das heifit, im vorderen Abschnitt 
zwischen der Schleppkette und dem an der Roboterhand 
bef estigten Werkzeug ist der Hullschlauch langsverschieblich 
30 in entsprechenden Halterungen gef uhrt . Zumindest eine 

Halterung ist drehbar und kippbar am Roboterarm gehalten, urn 
zu ermoglichen, dass das an der Roboterhand befestigte 
Werkzeug in jede Richtung im Raum ausgerichtet werden kann 


35 
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und dass die an dem Werkzeug befestigten Versorgungs- 
- leitungen auch diesen entsprechenden Bewegungen jeweils frei 
folgen konnen. 

05 Am Roboterarm kann eine Lagerplatte, bevorzugsweise 

seitlich, befestigt sein, urn mittels dort angebrachter 
Kontakteinrichtungen die Versorgungsleitungen stossen und 
damit eine Kabeltrennstelle ausbilden konnen. Die von 
auBerhalb dem Roboter zugefuhrten Leitungen konnen innerhalb 

10 eines Hullschlauches angeordnet sein. Ein solcher 

Hullschlauch endet dann vorzugsweise am Anschlussbereich 
des/der Roboterarms/Roboterschwinge und damit insbesondere 
im Bereich des Roboterarms. Im Bereich der Roboterschwinge 
kann der Hullschlauch versenkt angeordnet sein. 

15 

Weitere Vorteile und Merkmale der Erf indung sind den in den 
Anspruchen f erner angegebenen Merkmalen sowie dem 
nachstehenden Ausfuhrungsbeispiel zu entnehmen. 

20 KURZE BESCHREI BUNG DER ZEICHNUNG 

Die Erf indung wird im Folgenden anhand des in der Zeichnung 
dargestellten Ausf uhrungsbeispiels naher beschrieben und 
erlautert. Es zeigen: 

25 

Fig. 1 eine Seitenansicht eines mehrachsigen Industrie- 

roboters mit der Leitungsf uhrung seiner Versorgungs- 
leitungen, 

30 Fig. 2 eine ruckwartige Ansicht des oberen Bereichs des 
mehrachsigen Industrieroboters nach Fig. 1, 

Fig. 3 eine Ansicht aus Richtung 3 in Fig. 1, 


35 
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25 


30 


Fig. 4 eine schematisierte Draufsicht auf das obere Ende der 
am Industrieroboter vorhandenen Schleppkette und 
ihrer Anbindung an den zur Roboterhand fuhrenden 
Hullschlauch, entsprechend der Ausfuhrungsf orm von 
Fig. 1 bis 3, 

Fig. 5 eine Darstellung ahnlich der von Fig. 4, mit einer 
anderen Ausfuhrungsf orm fur den Bereich des oberen 
Endes der Schleppkette, 

Fig. 6 eine gegenuber Fig. 5 andere Stellung des oberen 
Endes der Schleppkette, 

Fig. 7 einen Querschnitt langs der Linie 7-7 in Fig. 5. 

WEGE ZUM AUSFUHREN DER ERFINDUNG 

Ein Industrieroboter 10 ruht mit seinem Grundgestell 12 auf 
einem festen Untergrund 13. 


Am Grundgestell 12 ist ein drehbares Roboterteil wie ein 
sogenanntes Karussell 14 befestigt, das urn eine vertikale 
Achse Al in beiden Richtungen drehbar ist. An dem Karussell 
14 ist urn eine horizontale Achse A2 eine Schwinge 16 
schwenkbar gelagert . Die Schwinge 16 tragt in ihrem oberen 
freien Ende einen Roboterarm 18, der urn eine horizontale 
Achse A3 schwenkbar relativ zur Bewegung der Schwinge 16 an 
derselben gehalten ist. Am Ende des Roboterarms 18 ist eine 
Roboterhand 20 befestigt, die urn eine Achse A4 relativ zum 
Roboterarm 18 verdrehbar ist. Am Ende der Hand 20 werden die 
jeweils benotigten, in der Zeichnung nicht dargestellten 
Werkzeuge, befestigt. Ein solches Werkzeug lasst sich, 
abhangig von der Geometrie der einzelnen Roboterteile 12, 
35 14, 16, 18, 20, beliebig im Raum positionieren. 
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25 


30 


Zur Versorgung des jeweiligen Werkzeugs sind am 
Industrieroboter 10 Versorgungsleitungen 23 angeschlossen, 
die langs des Roboters 10 gefuhrt sind. Im vorliegenden 
Beispielsfall sind diese Versorgungsleitungen 23 im Inneren 
eines Hullschlauches 24 vorhanden. 

Die Versorgungsleitungen 23 werden dem Roboter 10 im 
Bereich seines Grundgestells 12 von aufcen, gegebenenf alls in 
einem Hullschlauch 24, zugefuhrt. Im Bereich des 
Grundgestells 12 kann der Hullschlauch 24 in einem das 
Grundgestell 12 auSen umgebenden Korb gefuhrt sein. Der 
Hullschlauch 24 kann dann innerhalb dieses Korbes in einer 
oder mehreren Schlaufen verlegt sein. 

Auf der Aufienseite des Grundgestells 12 und des Karussells 
14 ist der Hullschlauch 24 an der Aufcenseite des Industrie- 
roboters 10 vorhanden. Im Bereich der Schwinge 16 ist der 
Hullschlauch 24 durch eine Abdeckung 25 von aufcen geschutzt 
angeordnet. Diese Abdeckung 25 kann eine in der Schwinge 16 
vorhandene Vertiefung abdecken, so dass der Hullschlauch 24 
im Bereich der Schwinge 16 nicht storend vorhanden sein 
kann . 

Der Hullschlauch 24 endet im vorliegenden Fall - bezogen zur 
Abdeckung 25 - an der AuEenseite 18.1 des Roboters 10 im 
Bereich seines Roboterarms 18 an einer dort befestigten 
Hullschlauch - Halterung 27. Der Hullschlauch 24 ist damit 
urn die Oberseite 21 des Arms 18 herumgef uhrt . Falls der 
Hullschlauch 24 auf der oberen Seite des Arms 18 raumlich 
storend vorhanden sein sollte, konnte die Halterung 27 auch 
auf der anderen, in Fig. 1 sichtbaren Aufcenseite 18.2 des 
Arms 18 angebracht sein und der Hullschlauch 24 damit auf 
dieser AuEenseite 18.2 enden. 
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Auf der AuSenseite 18.1 des Arms 18 (Fig. 2) ist eine 
Lagerplatte 30 auskragend befestigt. Auf dieser Lagerplatte 
30 sind auf der Fig. 2 linken Seite Kontakteinrichtungen 31 
vorhanden, an die die im Hullschlauch 24 gefuhrten 

05 Leitungen, die aus dem Bereich der Halterung 27 

herausgefuhrt sind, angeschlossen werden konnen. Auf der 
anderen Seite der Lagerplatte 30 sind vergleichbare 
Kontaktelemente 33 vorhanden, die entsprechend dem 
jeweiligen Typ der angeschlossenen Versorgungsleitungen 23 

10 mit den entsprechenden Kontaktelementen 33 wirkmaSig 
verbunden sind. An den Kontakteinrichtungen 31 sind 
vergleichbare Leitungen 23 angeschlossen, die uber die 
Kontakteinrichtungen 31 mit den im Hullschlauch 24 gefuhrten 
Leitungen wirkmafcig verbunden sind. 

15 

Die in den Kontakteinrichtungen 33 beginnenden Versorgungs- 
leitungen 23 sind in einer Halterung 32 in ihrer jeweiligen 
axialen Richtung zugfest gehalten. Die Halterung 32 stellt 
damit eine sogenannte Zugentlastung fur die Versorgungs- 

20 leitungen 23 dar. Die Halterung 32 ist an einer 

Widerlagerplatte 34 befestigt, die uber einen Stutzwinkel im 
hinteren Bereich des Arms 18 befestigt ist. Die 
Widerlagerplatte 34 tragt an ihrem in Fig. 2 unteren Ende 
das untere, ruckwartige Ende einer Schleppkette 40. 

25 Schleppketten 40 sind an sich bekannte Einrichtungen zum 
Fuhren von elektrischen Leitungen. So werden solche 
Schleppketten 40 beispielsweise im Kranbau eingesetzt. 

Die Schleppkette 40 wird in einem Bogen 40.1 urn den hinteren 
30 Bereich des Arms 18 herumgefuhrt uhd endet auf der Oberseite 
des Arms 18 auf einer eine Langsfuhrung fur die Schleppkette 
40 bildenden oberen Widerlagerplatte 42. In der Schleppkette 
40 konnen also die Versorgungsleitungen 23 in einem dem 
Bogen 40.1 entsprechenden Bogen urn die Ruckseite des Arms 18 
35 herumgefuhrt werden. Je nach Stellung des Arms 18 und je 
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nach Positionierung des vordersten Gliedes 40.2 der 
Schleppkette 40 wird der Bogen 40.1 im Extremfall so klein 
wie in Fig. 2 gezeichnet ist, Oder so gro£, wie er 
gestrichelt 40.3 angedeutet ist. Die Schleppkette 40 lauft 
05 oberhalb und unterhalb des Roboterarms 18 jeweils mit einem 
geradlinigen, gegenseitig etwa parallelen Abschnitt 39, 41 
an dem Roboterarm 18 aus. Der Bogen der Schleppkette betragt 
damit etwa 180° (Grad) . 

10 Die Ebene der Schleppkette 40 verlauf t in der vertikalen 
Hauptebene 44 des Arms 18 (Fig. 3) . 

Die obere Widerlagerplatte 42, die eine lineare Langsfuhrung 
fur das obere, vordere Ende 40.4 der Schleppkette 40 
15 darstellt, besitzt seitliche Fuhrungswande 46 # 48 und obere 
und untere Fuhrungswande 47, 49, urn die lineare 
Verstellbarkeit der Schleppkette 40 im Bereich dieser oberen 
Widerlagerplatte 42 sicherzustellen. 

20 Das vorderste Glied 40.2 ist an zwei parallelen 

Fuhrungsplatten 50, 52 befestigt, die uber vordere 
Umlenkungen 54., 56 an den Fuhrungswanden 46, 48 jeweils 
anliegen. Die Fuhrungsplatten 50, 52 enden auSerhalb der 
oberen Widerlagerplatte 42 in einer Hullschlauch-Halterung, 

25 die f unktionsmafcig der Halterung 27 entspricht; an dieser 
Halterung 27 wird ein Hullschlauch 24.3 gehalten. Beim 
Bewegen des vordersten Glieds 40.2 der Schleppkette 40 in 
Richtung des Doppelpfeils 58 wird die Halterung 27 und damit 
auch das an der Halterung 27 befestigte Ende 24.2 des 

30 Hullschlauches 24.3 ebenfalls in Richtung des Doppelpfeils 
58 synchron mitbewegt . 

Zwischen den Umlenkungen 54 beziehungsweise 56 und dem zur ■ 
Roboterhand 20 hinzeigenden Ende 60 beziehungsweise 62 der 
35 oberen Widerlagerplatte 42 ist jeweils eine Druckfeder 64, 
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66 eingespannt gelagert . Diese beiden Druckfedern 64, 66 
- drucken das vorderste Glied 40.2 und damit die Schleppkette 
40 - bezogen auf die Fig. 4 - nach rechts. Der Hullschlauch 
24.3, der zur Roboterhand 20 hinfuhrt, liegt also immer 

05 wunschenswert eng am Arm 18 an. Der Schlauch 24.3 weist also 
keine unerwunschten und gegebenenf alls storenden 
Durchhangungen auf. Im Bereich der oberen Widerlagerplatte 
42 ist somit eine lineare Spanneinrichtung fur den 
Hullschlauch 24.3 und damit auch fur die in ihm gefuhrten 

10 Versorgungsleitungen 23 ausgebildet. 

Bei der in den Fig. 5 bis 7 dargestellten Variante fur die 
Anbindung der Schleppkette 40 an dem zur Roboterhand 
fuhrenden Hullschlauch 24.3 stellt eine Variante zu der 
15 vorstehenden Ausfuhrungsf orm dar . 

Die seitlichen Fuhrungswande 46, 48 bilden zusammen mit 
einer unteren Bodenf uhrungsplatte 68 ein im Querschnitt 
U-formiges Fuhrungsgehause 70. In diesem Fuhrungsgehause 70 
20 liegt die Schleppkette 40 mit ihrem oberen Ende 40.4 axial 
mittig drin. 

Die Halteruhg 27 fur das Halten des Endes 24.2 des zum 
Werkzeug fuhrenden Hullschlauches 24.3 ist unmittelbar an 
25 dem vordersten Glied 40.2 der Schleppkette 40 befestigt, so 
dass die Halterung 27 und damit der Hullschlauch 24.3 
zusammen mit dem oberen Ende 40.4 der Schleppkette 40 sich 
synchron in Richtung des Doppelpfeils 58 jeweils bewegen 
k6nnen . 

30 

Seitlich neben dem oberen Ende 40.4 ist innerhalb des 
Fuhrungsgehauses 70 wiederum eine Druckfeder 64, 66 
angeordnet. Diese Druckfedern sind mit ihren in den Fig. 5 
und 6 linken Enden an einer Widerlagerplatte 72 bzw. 74 
35 befestigt. Das von der Roboterhand wegzeigende, rechte Ende 
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der beiden Druckfedern 64 , 66 ist nicht am vordersten 
- Kettenglied 40.2, sondern nunmehr im vorderen Kettenbereich 
nach hinten versetzt direkt an den Kettenf lanken 76 bzw. 78 
uber Winkelprof ile 80, 82 angeschraubt befestigt. Der 
05 seitliche Zwischenraum zwischen den beiden Fuhrungswanden 

46, 48 und der Schleppkette 40 wird im Bereich des Fuhrungs- 
gehauses 70 von U-formigen Schutzprof ilen 84 bzw. 86 von 
oben abgedeckt, die in Fig. 5 und 6 nicht dargestellt sind. 

10 Bei der in Fig. 5 dargestellten Situation ist die 

Schleppkette extrem weit zum Werkzeug verschoben, so dass 
der in Fig. 2 durchgezogen gezeichnete Bogen 40.1 sich auch 
hier ergibt . 

15 Bei der in Fig. 6 dargestellten Situation ist die 

Schleppkette extrem nach rechts verschoben, so dass der in 
Fig. 2 gestrichelt gezeichnete Bogen 40.3 sich fur die 
Schleppkette ergibt . 

20 Diese in den Fig. 5 bis 7 dargestellte Variation fur eine 
Linearfuhrung im Bereich des Roboterarmes 18 und die dabei 
verwirklichte Anbindung einer Schleppkette 40 an dem zum 
Werkzeug fuhrenden Hullschlauch 24.3 hat unter anderem den 
Vorteil, dass sie ausschlieSlich aus Standardkauf teilen 

25 zusammengesetzt ist, was entsprechend wirtschaf tlich 
gunstige Herstellkosten zur Folge hat. 

Die Schleppkette 40 befindet sich bei jeder Stellung des 
Roboters innerhalb der Ebene 44 (Fig. 3) . Die Bereiche 
30 rechts und links von dieser Ebene 44 und damit von der 

Schleppkette 40, werden von der Schleppkette 40 also nicht 
tangiert. Das bedeutet, dass Teile des Roboters oder fremde 
Teile dicht an die Schleppkette 40 gebaut werden 
beziehungsweise lagemafcig vorhanden sein konnen. Eine 
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erhohte Gefahr, dass die Schleppkette 40, wie es bei einem 
im Bogen herumgef uhrten Hullschlauch der Fall sein konnte, 
seitlich aus der Hauptebene 44 herauswandern konnte, ist bei 
der Anordnung einer Schleppkette 40 nicht gegeben. 

05 

Der Hullschlauch 24.3 ist am vorderen Ende des Arms 18 in 
einer Halterung 29 axial langs verschieblich gehalten. Die 
Halterung 27 ist ihrerseits drehbar (Doppelpfeil 31) und 
kippbar, relativ zum Arm 18, an demselben befestigt. Im 
10 Bereich der Roboterhand 20 ist der Hullschlauch 24.3 in 
einer Halterung 27 lagefixiert gehalten. Von dort fuhren 
dann Versorgungsleitungen 23 zu dem in der Zeichnung nicht 
dargestellten Werkzeug. 
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01) Leitungsfuhrung von Versorgungsleitungen bei einem 
05 Industrieroboter (10), 

dadurch gekennzeichnet, dass 

- zumindest bereichsweise eine Schleppkette (40) fur die 
Versorgungsleitungen (23) vorhanden ist. 

10 02) Leitungsfuhrung nach Anspruch 1, 

dadurch gekennzeichnet, dass 

- die Schleppkette (40) im Bereich des Leitungsbogens 
vorhanden ist, mit dem die Versorgungsleitungen (23) am 
hinteren Ende des die Roboterhand tragenden Roboterarms 

15 (18) gefuhrt sind. 

03) Leitungsfuhrung nach einem der vorstehenden Anspruche, 
dadurch gekennzeichnet, dass 

- die Schleppkette (40) in einem Bogen (40.1, 40.3) urn 
20 den hinteren Endbereich des Roboterarms (18) gefuhrt ist, 

- ihr hinteres Ende unterhalb und ihr vorderes Ende 
(40.4) oberhalb des Roboterarms (18) endet. 

04) Leitungsfuhrung nach Anspruch 3, 

25 dadurch gekennzeichnet, dass 

- der Bogen der Schleppkette (40) etwa 180° (Grad) 
betragt, 

- die beiden Enden der Schleppkette (40) jeweils einen 
geradlinigen, zueinander etwa parallelen Abschnitt (39, 

30 41) besitzen. 

05) Leitungsfuhrung nach einem der Anspruche 2 bis 4, 
dadurch gekennzeichnet, dass 

- die Schleppkette (40) in einer Ebene (44) bogenformig 
35 gefuhrt ist, die parallel zu der der Robot erschwinge (16) 

aufgespannten Schwingebene ausgerichtet ist. 
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06) Leitungsfuhrung nach einem der vorstehenden Anspruche, 
dadurch gekennzeichnet, dass 

- eine Kabeltrennstelle im Bereich des Roboterarms (18) 
vorhanden ist, 

- die Schleppkette (40) zumindest bereichsweise zwischen 
05 der Kabeltrennstelle und der Roboterhand (20) vorhanden 

ist . 

07) Leitungsfuhrung nach Anspruch 6, 

dadurch gekennzeichnet, dass 
10 - die Kabeltrennstelle eine Lagerplatte (30) aufweist. 

08) Leitungsfuhrung nach einem der vorstehenden Anspruche, 
dadurch gekennzeichnet, dass 

- eine die Versorgungsleitungen (23) in ihre 

15 Langsrichtungen streckende Spanneinrichtung (64, 66) 

vorhanden ist, 

- die Spanneinrichtung (64, 66) im Bereich der 
Langserstreckung der Versorgungsleitungen vorhanden ist. 

20 09) Leitungsfuhrung nach Anspruch 8, 


dadurch gekennzeichnet, dass 

- die Spanneinrichtung (64, 66) im Bereich einer 
Langsfuhrung vorhanden ist, 

- in der Langs fuhrung das obere, vordere Ende (40.4) der 
Schleppkette (40) aufnehmbar ist, 

- ein zur Roboterhand fuhrender Hullschlauch (24.3) mit 
seinem hinteren Ende (24.2) an der Schleppkette (40, 
40.2) befestigbar ist, 

- eine Druckfeder (64, 66) mit ihrem einen Ende am 
oberen, vorderen Ende der Schleppkette (40.2, 40.3) so 
befestigt ist, dass dieses Ende der Schleppkette (40) zum 
hinteren Ende des Roboterarms (18) druckbar ist. 


35 
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10) Leitungsfuhrung nach Anspruch 9, 

dadurch gekennzeichnet, dass 
- der Hullschlauch (24.3) in einer am Roboterarm (18) 
befestigten Halterung (29) in seiner Langsrichtung langs 


- die Halterung (29) drehbar und kippbar an dem 
Roboterarm (18) befestigt ist. 

11) Leitungsfuhrung nach einem der vorstehenden Anspruche, 
dadurch gekennzeichnet, dass 

- eine Lagerplatte (30) am Roboterarm (18) befestigt 
ist, 

- die Lagerplatte (30) Kontakteinrichtungen (31, 33) fur 
die Versorgungsleitungen (23) besitzt, 

- die in der Schleppkette (40) verlegten Leitungen (23) 
an den Kontakteinrichtungen (31, 33) anschliefcbar sind, 

- an den Kontakteinrichtungen (31, 33) ebenfalls die von 
auSerhalb dem Roboter zugefuhrten Leitungen anschliefcbar 
sind. 


12) Leitungsfuhrung nach Anspruch 11, 

dadurch gekennzeichnet, dass 

- die von aufcerhalb dem Roboter zugefuhrten Leitungen in 
einem Hullschlauch (24) vorhanden sind, 

- dieser Hullschlauch (24) im Anschlussbereich 
Roboterarm (18) /Robot erschwinge (16) endet . 


05 


verschieblich gefuhrt ist, 
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